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Diplomova prace pana Hefta se zabyva eliminaci malych 1étajicich prostfedkd — drond jinymi
drony. Jedn4 se o zajimavou aplikaci, po které bude urcité stoupat poptavka s tim, jak se bude roz-
§ifovat pouziti dront neukdznénymi majiteli. Prace byla vypracovana v ramci skupiny multirobo-
tickych systémi. Autor se tak nemusel vénovat spousté technickych detaild, protoZe velka ¢ast po-
tfebné infrastruktury byla pravdépodobné vytvotena v piedchozich ¢i paralelné probihajicich pro-
jektech. Autor tedy mohl pracovat na svém, jasné definovaném zaddni, které ale zahrnovalo nékolik
riznych disciplin a proto bych ho oznaéil jako obtiZné;jsi.

Prace je psdna pomérné dobrou angli¢tinou. Obéas se vyskytuji drobné gramatické chyby (slo-
vosled, ¢leny), ale nikde to neni na dkor srozumitelnosti textu. Po grafické strance je prace pékné
zpracovana. Jen bych vytknul ob¢asné pouzivani rozdélovniki misto pomléek.

Po ptehledné ivodni motivaci autor uvadi v kapitolach 2 a 3 teorii odhadovani stavu a planovani
trajektorie, kterou pak aplikuje na vylep$eni algoritmu planovani pohybu dronu. Popis je doprova-
zen piehlednymi diagramy a grafy demonstrujicimi funkci a vlastnosti vylepseni. Pti é¢teni mi nebylo
vzdy jasné, kdy autor popisuje obecné teorii MPC fizeni, kdy ptivodni implementaci a kdy svou vy-
lepSenou. Po pfecteni celé kapitoly ale bylo v§e jasné.

Déle se autor vénuje algoritmim pro eliminaci cile a ovéfeni jejich funkénosti jak na simuldtoru,
tak p¥i experimentech s redlnymi drony. Algoritmy jsou snadno pochopitelné, takze ptili§ nevadi ani
drobné nedostatky v popisu, jako napiiklad konstantni pozice ,interceptoru® (x,y, z) v algoritmu 2.
Experimenty jsou piehledné dokumentovany grafy, fotografiemia video sekvencemia je z nich vidét,
Ze vyvinuté algoritmy funguji. Vét§ina popisovanych redlnych experimentd je ispé$né - skoro se mi
az nechce vérit, Ze vée fungovalo napoprvé tak dobfte, jak je prezentovano v praci.

Na autora bych mél nasledujici otazky:

1. V préci se na strané 44 piSe, Ze pro kineticky titok musely byt upraveny (,,tuned*) parametry
SO(3) regulatoru. Tento aspekt neni v praci diskutovan. Jak je nastaveni vysledného #izeni au-

tomatizované a nakolik je potfeba parametry nastavovat experimentdlné pro riizné scénaie?

2. Na strané 7 piSete, Ze datovy krok Kalmanova filtru neni synchronni s pfichozimi daty, ale se
smyc¢kou MPC regulatoru. Pouzitim star§ich dat je do odhadu zavedena chyba. Umél byste tuto

chybu kvantifikovat?

Celkové mohu konstatovat, Ze se jedné o kvalitni prici a vSechny body zadani byly splnény. Praci

hodnotim stupném A - vyborné.
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